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L'invention concerne les diapositifs com- 
pensateuxs de la force motrice bien con- 
nus, employes frequemment, par exemple, 
dans la construction des machines-outils ; 
5 ces dispositifs transforment une force mo- 
trice, dont la grandeur varie constamment 
en fonotion de la variation de la position 
des parties constructive^ de la source de 
force motrice, par exemple la force d'un 

1 0 ressort, a Taide d'un element de levier de 
forme helicoidale, par exemple, en une 
force constante. Or, il est souvent neces- 
saire de modifier la grandeur de la force 
transmise pour, par exemple, en cas de 

i5 modification de la charge Q, remettre 
le dispositif en ^quilibre ou pour amener 
un poids invariable Q a se mouvoir vers 
le haut ou vers le bas, comme c'est souvont 
desirable pour les parties de machines 

20 mobiles verticalement. Dans les dispositifs 
compensateurs de force motrice connus 
jusqu'a Theure actuelle, on ne peut modi- 
fier la grandeur de la force motrice trans- 
mise qu'en modifiant la source de force 

2 5 motrice, c'est-a-dire qu'en deplacant les 
parties fixes de la source de force motrice 
dans la direction de la force motrice, ce 
qui, frequemment, du fait de la position 
defavorable de ces pieces conditionnee 

3o par la construction de la machine, ne 
peut se faire que de facon tres difficile. 



L'invention a pour objot de porter 
remede a cet inconvenient et de pennettre 
de realiser la modification de la force 
motrice transmise sans deplacer les parties 35 
constrictives fixes de la source de force 
motrice dans la direction de cette der- 
niere; chaque fois que c'est possible, 
le dispositif servant a modifier la force 
motrice est completement ind6pendant de 
la position des pieces dont il a et£ ques- 
tion. 

Conformement a l'invention, on atteint 
ce but en modifiant non pas la source de 
force motrice, mais le bras de levier avec 45 
lequel elle agit sur Telement transforma- 
teur et/ou le bras de levier aveo lequel 
la force motrice quitte Telement transfor- 
mateur. 

Dans le premier cas, le resultat peut 00 
£tre atteint, par exemple, en modifiant 
la direction de la force agissant sur Tele- 
ment transformateur, dans le plan de cette 
derniere. Dans le cas des machines-outils, 
la place disponible pour realiser ce depla- 55 
cement est generalement limitee, de telle 
sorte qu'il n'est possible de realiser qu'une 
modification relativement faible de la force 
transmise. On ne peut arriver a une modi- 
fication assez considerable qu'en depla- Go 
cant le point de rotation de Telement 
transformateur a peu pres parallelement 
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a la direction de la force motrice exerced 
par la source de force, motrice ; ceoi pre- . 
sente en mfime temps, but le mode de con- 
struction mentionnS en premier lieu, l'avan- 
5 tage de ne pas exiger la presence, but la 
source de force motrice on sur Torgane de 
tranHmission do la force motrice, d'un 
disppsitif de changement de place. 
La modification du bras de levier aveo 
10 lequel la force motrice quitte Fel6ment 
de transformation, nedessaire dans le second 
cas, peut 6tre obtenue, par exemple, en 
fixant Porgane, derivant la force motrice 
de Moment de transformation, sur urie 

1 5 partie de I'element de transformation con- 

cue sous forme de corps rotatif a diametres 
differents, par exemple sous forme de 
cdne, a deplacement dans le senB de la 
generatrice. Une autre possibility de modi- 

2 0 fioation de ce bras de levier est de rendre 

modifiable le diametre de la partie de 
Telement de transformation qui porte 
1'organe de transmission de la force mo- 
trice. 

a 5 Dans ce dessin, on a represents des ex- 
emples de realisation de 1'invention, sch6- 
matiquement. 

Les fig. 1 et 2 representent un dispo- 
sitif compensateur de la force motrice en 

3o vue lateralo et en .vue anterieure; les 
figures 3 et 4 montrent une autre realisa- 
tion de ce dispositif, egalement en deux 
vues differentes et partie en coupe; les 
figures 5 a 7 montrent une autre variante 

35 de dispositif compensateur de la force 
motrice en trois positions, correspondent 
a trois grandeurs differentes de la force 
motrice qui doit e"tre transmise ; les figures 8 
et 9 montrent des details modifies du dis- 

ko positif represente par les figures 5 a 7. 

Le dispositif compensateur de la force 
motrice represents par les fig. 1 et 2 se 
compose d'un element de transforma- 
tion 1, dont une partie sert de surface 

45 d'approche 2 pour une bande 4 assem- 
bled a demeure en 3 aveo Pelement 1. 
L'autre extrSmite" de cette bande est assem- 
bled aveo un ressort helicoidal 5, attache" 
a la surface de base B. Ce ressort heli- 

•5o coidal produit, au point de rotation 0 
de Idlement de transformation 1, un 
couple de rotation dirige* a droite, dont 



la grandeur est egale au produit du bras 
de levier B. p r la puissance du ressort P. 
La surface d'approche 2 de la bande 4 55 
est, suivant le mode connu, adapted a 
Taugmentation de la force P proportion- 
nellement egale a la longueur du ressort L, 
grace a sa conformation en helice, de 
maniere que le bras de levier R varie en 6o 
sens inverse de la force P et que, de cette 
maniere, le couple de rotation reste egal 
pour les tensions differentes du ressort. Une 
piece 6, assembled a demeure avec TeT6- 
inent de transformation 2, ou encore faisant 65 
corps aveo celui-oi, et qui, dans le present 
exemple, a la forme d'un cdne, est pourvue 
d'une voie de guidage 7, parallele a la g6ne- 
ratrice du cdne. Dans oette voie de guidage 
ou coulisse peut se deplacer une piece 8, 70 
a laquelle est fixed Tune des extremites 9 
d'une bande 10. Le deplaoement de la 
piece 8 et, aveo celle-oi, celui de la bande 
10 sur la generatrice du c6ne, se font a 
l'aide d'un eerier 11, que Ton peut faire 70 
aller et venir sur une tige-support 12. La 
bande 10 est ported sur des galets de ren- 
voi 13 et elle porte, a son extrSmitS op- 
posed, un poids Q. Oe poids cred un couple 
de rotation dirig6 a gauche et attaquant 80 
egalement. le point de rotation C ; la gran- 
deur de ce couple est determined par le pro- 
duit du bras de levier r par le poids Q. Ce 
couple de rotation est, pour une grandeur 
donned du bras de levier r, et pour toutes 85 
les positions du poids Q, en e*quilibre aveo 
le couple dirige a droite cred par le ressort 5. 
Dans ce cas, la forme ceded (a la bande 10) 
par le dispositif est exactement egale au 
au poids Q. Pour modifier l'importanoe de 90 
cette force ainsi transmise, on modifie, 
conformement a la premiere proposition - 
de Tinvention, le bras de levier r, aveo lequel 
la force motrice quitte ldlement de trans- 
formation 1\ a cette fin, on deplaoe la y5 
bande 10 le long de la surface du c6ne 
en agissant sur TStrier 11. La- piece 6 
peut egalement, bien entendu, 6tre concue . 
d* autre maniere ; elle peut avoir, par 
exemple, une forme a gradins pour e*tre 100 
concue sous forme de corps rotatif a dia- 
metres differents. 

Dans la variante represented par les 
figures 3 et 4 des dessins, la face d'approche 
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2, r6serv6e a la bande 4, est egalement en 
forme d'heiice; ioi ausai, par consequent 
le couple de rota. ion au point de pivote- 
ment 0 de Teiement de transformation 1 
5 produit par le ressort helicoldal non repre- 
sente, par Tintervention du bras de levier R, 
reste constant pour toutes les tensions du 
ressort. La deuxieme partie d'approche 14 
de Tenement de transformation 1, reservee 
io a la bande 10, qui porte le poids Q non 
represente egalement, se compose de plu- 
sieurs parties 15 en forme de seoteurs for- 
mant ensemble une surface cylindrique. 
Sur Tune de oes parties est fix6e la bande 
i5 10 (en 16). Dans Teiement de transforma- 
tion 1 sont menagees des voies de guidage 
17, dirigees dans le sens du rayon et ayant 
la forme de queues d*hirondes ; dans celles-ci 
peuvent se deplacer les divers seoteurs 15. 
20 Les seoteurs ont des faces interieures incli- 
ne's, de maniere a former un creux pyra- 
midal; un mandrin 18, rapporte sur ce 
creux, peut se deplacer dans le sens de 
Taxe de rotation 19 de Teiement de trans- 
a 5 formation 1 et etre fixe dans toute position 
desirable par des organes qui ne sont pas 
repreBentes plus en detail. Par suite du 
mouvement du mandrin, dans le present 
exemple vers la droite, les pieces 15 sont 
3o deplaoSes contre Taction antagoniste des 
ressorts 20 dans les coulisses 17, vers Texte- 
rieur, ce qui a pour resultat d'augmenter 
le diametre du cylindre Met, partant, Egale- 
ment le bras de levier r. Par contre, quand 
35 le mandrin 18 se deplace vers la gauche, 
les seoteurs sont deplacSs dans leurs voies 
de guidage 17, sous Taction des ressorts 
20, vers Tinterieur et de la sorte, le bras 
de levier r se raccourcit. De cette maniere, 
lio dans cet exemple Egalement, on peut as- 
surer la mise au point d'un nouvel etat 
d'equilibre en presence d 5 une charge va- 
riable Q ou encore un mouvement de montee 
ou de descente d'un poids constant sans 
!x J, modifier la source de foroe motrice. 

Dans les figures 5 a 7, on a represente un 
dispositif compensateur de la force mo- 
trice dans lequel, conformement a la se- 
conde proposition de Tinvention, on mo- 
5o difie, pour faire varier la force motrice 
transmise, non pas le bras de levier de cette 
derniere, mais le bras de levier R de la 
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source de force motrice. Ce dispositif est 
concu suivant le meme mode que le prece- 
dent, aveo cette seule difference que la 55 
surface d'approohe reservee a la bande por- 
tant la oharge est constitute par un cy- 
lindre 29 de diametre invariable et que le 
point d'appui du ressort 5 peut pivoter 
dans le plan de Tenement de transfer- 6o 
mation 1 ou encore que le point de rota- 
tion 0 de ce dernier peut 6tre deplace a peu 
pres parallelement a la direotion des bandes 
4 et 10. On se sert, a cette fin, de Tetrier de 
suspension 30 ou de la broohe filetee 31 65 
portant Taxe 0 et qui peut 6tre mise en 
mouvement par un volant 33, dans le sens 
de Taxe, volant maintenu entre deux pa- 
liers fixes 32 ; on peut aussi, a cette fin, se 
servir d'autres organes appropries. On sup- 70 
pose le cas, que, dans la disposition repre- 
sentee par les traits pleins de la fig. 6, un 
poids Qj est maintenu par le ressort 5 en 
equilibre a toutes les hauteurs, le point de 
pivotement 0 de Teiement de transfer- 76 
mation 1 se trouvant a une distance a x de 
la surface d' assise B. La longueur du res- 
sort correspondant a la position en hauteur 
H de la oharge Q est indiquee par la refe- 
rence L. 80 

Si, a present, on porte, conformement 
a la fig. 6, le poids Q t a la valeur Q 2 , le cou- 
ple de rotation produit par le poids au point 
de pivotement C de Teiement de trans- 
formation 1 augmente; a present, pour 85 
maintenir tout le systeme en equilibre dans 
Tetat d'equilibre nouveau, il faut egalement 
agrandir le couple de rotation cree par le 
ressort 5. A cette fin, on modifie, conforme- 
ment a Tinvention, le bras de levier B> v 90 
Ceci peut se faire en changeant la direction 
de la force attaquant Teiement de transfor- 
mation dans le plan de cette derniere, 
done, par exemple, ainsi qu'il^est repre- 
sente par les traits pointilies de la figure 5, g5 
en deplacant, dans le sens lateral, le ressort 
par rapport a Taxe 0, ou encore inverse- 
ment (dans' les deux cas, sans modifier la 
position momentanee de Teiement de le- 
vier 1) ou encore, plus avantageusement, 100 
en deplacant le point de pivotement 0 de 
Teiement de transformation 1, par exemple 
par le truohement d'une broche filetee 52, 
a peu pres verticalement vers le haut et en 
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Tamenant, par exemple, a la distance a 2 
representee par>fe> figure 6, de la surface de 
base B. Lors de oe deplacement, Telement 2 
effectue, en plus de son mouvement vers 
5 le haut, egalement un mouvement de rota- 
tion ; en d'autrcs termes, la surface cylin- 
drique 29, de memo que la surface h6ii- 
ooldale 2, roulent sur les bandes 10 et 4, 
grace a quoi la hauteur H du poids Q 2 et 

i o la longueur L et, partant la tension du res- 
sort 5, restent invariables. Seul le bras de 
levier R 2 est modifie et ce, dans le cas pre- 
sent, dans le sens d'une augmentation ; il 
augmente pour atteindre la valeur R 2 re ~ 

j 5 presentee par la figure 6. II s'etablit done 
de nouveau un etat d'6quilibre en d6pit 
du fait que la force du ressort ne change 
pas et que la charge augmente. 
Si Ton reduit le poids Q x a la valeur Q 3 , 

20 on arrive aux conditions de la figure 7. 
Dans ce cas, par suite de la desoente de 
Telement de transformation 2 a la distance 
a 3 de la surface d& base B le bras de levier 
Rj du ressort 5 est ramene a la valeur R 3 ; 

1 5 le couple de rotation du ressort est done 
dereohef egal au couple de rotation du 
poids Q 3 , dirige en sens oppose et recluit 
de la valeur de la diminution du poids. 
Dans ce cas egalement, la longueur L et, 

3o partant, la tension du ressort 5 ainsi que 
la position en hauteur H du poids Q 3 res- 
tent inchang^s par suite du roulement de 
la surface helicoidale 2 et de la surface 
cylindrique 29 en relation aveo elle. 

35 Si la condition de hauteur egale H du 
' poids Qj-Qs pour les diverses positions de 
Telement de levier disparait, on peut dis- 
poser la bande 10 sans rappel sur des galets 
de renvoi 13, egalement dans la position 

ho representee par le pointilie de la figure 
6. 

Si, pour des raisons de technique indus- 
trielle, le produit du bras de levier R par 
le couple de rotation donne* par le ressort *p 

h 5 (dans les exemples, dirig6 vers la droite), 
ne doit pas atre-egalement grand pour toutes 
les tensions de ressort qui se presentent, la 
surface d'approche de Telement de trans- 
formation 2, reserved a la bande 4, peut 

oo avoir, par exemple,. la forme representee 
par la figure 8. Dans ce cas, la surface d'ap- 
proche n'a la forme helicoidale que dans sa 
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partie superieure 2 jusqu'au coin 36, forme 
adaptee a Taocroissement de la force P du 
ressort, de telle sorte que, dans cette zone 55 
seulement, le couple de rotation reste 
constant pour des tensions de ressort difie- 
rentes. Si, en faisant tourner T61ement de 
transformation 2 vers la gauohe, on fran- 
chit le coin 36, le bras de levier R, lors du 6o 
passage de la bande 4 sur la surface 37, se 
reduit dans une mesure plus forte que Taug- 
mentation de la force P du Tessort. Le 
couple de rotation dirige a droite P. R de- 
vient ainsi plus petit, aveo cette conse- 65 
quence qu'un poids Q, pendu a la bande 10 
et en equilibre aveo la for.oe P du ressort, 
auparavant, prend .un mouvement de des- 
cente automatique dans cette zone. II va 
de soi que la position du coin 36 ou Ten- 70 
semble de la forme de la surface d'approche 
peuvent 6tre adaptees aux conditions de 
marohe du moment. 

Un mouvement automatique du- poids 
constant Q, pour des positions determines 76 
de Telement de transformation. 2, peut 
aussi 6tre obtenu grace a la forme de Tele- 
ment de transformation representee par 
la figure 9. Dans cette variante, une partie 
40 de la surface cylindrique 29, servant de 80 
surface d'approche pour la bande 10, est 
aplatie. De oette maniere, en cas da rota- 
tion de Telement de transformation 2, le 
bras de levier r se reduit a un minimum 
dans la zone 40 et augmente ensuite, si la 85 
rotation continue; pour reprendre sa gran- 
deur initiale. Oomme le poids Q suspendu 
a la bande 10 reste inohange,.il se produit, 
dans la zone 40, une diminution provisoire 
du couple de rotation a gauohe. Comme le 90 
couple P.R . dirige a droite, Teste de gran- 
deur, constante but toute Tetendue de rota- 
tion de Telement de transformation par 
suite du fait que la surface d'approche 2 a' 
une forme helicoidale, un mouvement de 96 
montee est imprime au poids Q dans la zone 
40 et ce jusqu'a ce que le bras de levier r 
ait retrouve sa grandeur totale et qu'ainsi 
regne de nouveau Tequilibre entre les deux 
couples. Dans cette variante egalement, on 100 
peut transformer, naturellement, la forme 
de la surface 40 et sa position par rapport 
a la surface d'approohe 8, pour Tadapter 
aux conditions du moment. 
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L'invention concerne un dispositif ser- 
vant a modifier la force trans mise, cons- 
tante, dans lea dispositifs compensateurs de 
5 force motrice posse'dant un element de 
transformation partiellement de forme heli- 
coldale, qui est influence* par une force 
dont la grandeur varie oonstamment en 
f onction des modifications de la position des 
i o parties constrnctives de la source de force 
motrice. Elle se earaoterise essentiellement 
par les elements suivants, oonsid^res a la 
fois separ^ment et dans eur ensemble. 
1 0 Le bras de levier aveo lequel la source 
* 5 de force motrice agit sur 1' element de trans- 
formation et/ou le bras de levier aveo 
lequel la force quitte Telement de transfor- 
mation, sont modifies; 
2° On change la direotion aveo laquelle 
2P la force agit sur l'element de transforma- 
tion dans le plan de ce dernier ; 

3° On deplace la force motrice ou l'axe 
de rotation de l'element de transformation 
dans le plan de oe dernier, transversalement 
a 5 a la direotion de la force motrice ; 
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4° On deplace le point de rotation de 
l'element de transformation a peu pres 
parallelement a la direotion de la force mo- 
trice exercee par la source de force mo- 
trice; 3o 

5° L'organe qui transmet la force de 
l'element de transformation est fixe* sur 
une partie de 1'element de transformation 
conoue sous forme de corps rotatif a dia- 
metres different s, par exemple^sous forme 3 b 
de o6ne, a deplacement dans le sens de la 
gen6ratrioe ; 

6° Le diametre de la piece de Moment 
de transformation portant l'organe de trans- 
mission de la force motrice est variable ; 4o 

7 ° On ne module le ou les bras de leviers 
de l'element de transformation que sur 
certains secteurs des surfaces d'approohe; 

8° On emploie comme source de force 
motrice un ressort h^licoxdal. 45 

Friedrich DECKEL. 
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Compensating device of driving force well-known employes 
frequently, for example, in the construction of the machine tools; 
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Dispositif compensateur de force motrice bien j£ 
connus employes f requemment , par exemple, dans 
la construction des machines -out ils ; ces 
dispositif s transforment une force motrice, 
dont la grandeur varie constamment en fonction jgm 
de la variation ode la position des parties ^] 
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